ROBOTIKA

Fx Nove roboty SCARA dokazu viac

Roboty SCARA (Selective Compliance Assembly Robot Arm)
predstavuju Specialny typ robotoyv, ktoré sa svojou kinemati-

kou blizia kinematike ludského ramena. St vhodné na pres-

nu a rychlu manipulaciu s materialom v rovine (tento typ

uloh sa casto nazyva uloha pick and place — uchop a umiest-
ni). Zvycajne maju Styri osi, Styri stupne volhosti a sériovu ki-
nematiku. Prva a druha os su rotacné, tretia a Stvrta os s
realizované jednym prvkom - gul6ckovou skrutkou, ktora

umoznuje rotacny aj posuvny pohyb.

MITSUBISHI
ELECTRIC

Jednym z tradi¢nych vyrobcov takychto robotov je spoloénost Mit-
subishi Electric. V roku 2006 uviedla na trh tri nové typy robotov
SCARA: RH-6SH, RH-12SH a RH-18SH.

Rychlost, uzitoéné zatazenie a dosah

Pohyblivé osi robotov s vybavené novymi servopohonmi, vyvinutymi
Specialne na tento Ucel, so striedavymi servomotormi, harmonickymi
prevodovkami a absolitnymi snima¢mi pohybu. Vysledkom je, ze ro-
boty dosahuiju vyssiu vysledn( zlozent rychlost nez porovnatelné mo-
dely. Pri type RH-12SH je to maximalna rychlost 11,2 m/s a pri type
RH 6SH 7,8 m/s. Takito rychlost pritom mozno dosiahnut v celom
rozsahu pohybov. To umoznuje vyrazne skratit vyrobny cyklus a zvysit
produktivitu vyrobnych a montaznych liniek, v ktorych roboty pracuiju.

Ramena robotov SCARA spolocnosti Mitsubishi Electric sa vyznacuju
vysokou tuhostou. Vdaka nej mozno dosiahnut vysokd opakovani
presnost pohybu (pri RH-6SH 0,020 mm a pri RH-12SH 0,025 mm).
V stcasnosti st k dispozicii varianty modelov RH-xSH s uzito¢nym za-
tazenim do 6, 12 a 18 kg. Dizka ramena tychto robotov sa pohybuje
od 350 do 850 mm.

Pracovné prostredie

Na zadnej strane hlavného ramena je pripravené pripojné miesto
na pneumatické ventily. Takto inovovana konstrukcia ramena minimali-
zuje pripady, pri ktorych by si robot vzajomne prekazal s pridavnymi
zariadeniami. V zakladnom vyhotoveni maju roboty krytie IP20. To
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stadi. Existuju vsak aj aplikacie, kde musia roboty pracovat v stazenych
podmienkach. Pre tento pripad st k dispozicii varianty s krytim IP54.
Tieto roboty s potom schopné pracovat aj v prostredi s olejovou
hmlou. Existuju aj varianty do extrémne cistych prostredi, napr. pri vy-
robe elektronickych suciastok. Tieto roboty vyhovuji normam pre cis-
té priestory triedy 10 — do velkosti prachovych ¢astic 0,3 um.

Riadiaci systém s novymi funkciami

Riadiaca jednotka vyuzivajica 64-bitovy RISC procesor umoznuje uz
v zakladnom vyhotoveni realizovat funkcie, ktoré v minulosti patrili len
do vybavy najvykonnejsich robotov. Medzi bezné funkcie, ktoré systém
pontika, patri kibova, linearna a priestorova kruhova interpolacia, pale-
tizacia, podmienené vetvenie programu, moznost pouzitia podprogra-
mov a riadeného prerusenia programu. Systém dovoluje realizovat aj
paralelné spracovanie viacerych Gloh — multitasking. Za zmienku este
stoji aj optimalizované riadenie zrychlenia a spomalenia, ktoré spolu
s novymi pohonmi vyrazne prispieva k vybornym dynamickym para-
metrom robotov. K dispozicii je aj funkcia optimalizovaného prepoje-
nia trajektérii a funkcia obmedzenia kritiaceho momentu pre kazdu
os. Co je pri robotoch RH-xSH tplnou novinkou a v tejto triede robo-
tov neobvyklé, je funkcia detekcie kolizie. Systém dokaze rozpoznat
koliziu ramena robota s predmetmi a okamzite zastavit pohyb. To pla-
ti aj v pripade, ked'sa $picka guldckovej skrutky dotkne periférneho za-
riadenia pocas ucenia polohy. Tato funkcia znizuje riziko Grazu, posko-
denia okolitych zariadeni aj vlastného robota, najma presnej gulockovej
skrutky.

Dalia uZitoéna funkcia je sledovanie opotrebovania robota a véasné
hlasenie potreby udrzby. Riadiaci systém sleduje podla prevadzky ro-
bota, kedy je potrebny servisny zasah a tito skutoénost obsluhe véas
hiasi. Udrsba sa teda nevykonéva na zaklade pravidelnych &asovych
intervalov, ale podla skuto¢ného opotrebovania robota. Do tvahy sa
pri tom neberie iba objem prevadzkovych hodin, ale aj zatazenie, rych-
lost a zrychlenie ramena a dalSich priblizne 200 parametrov vplyvaji-
cich na zivotnost stciastok. K znizeniu celkovych nakladov na udrzbu
a skrateniu odstavky prispieva aj funkcia obnovenia pol6h, ktora auto-
maticky skoriguje stradnice pozicii po kolizii, zmene polohy zakladne,
vymene sucasti robota a podobne.

Programovanie

Roboty sa programuji pomocou osobného pocitaca alebo uciacej kon-
zoly (tzv. Teaching Box). Na ovladanie robota mézete pouzit Specialny
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programovaci jazyk MOVEMASTER COMMAND alebo MELFA BASIC
IV. Na ulahéenie implementacie robotov st k dispozicii Specidlne soft-
Véry:

* COSIRORP je uréeny na programovanie, konfiguraciu, monitorovanie
a diagnostiku robotov.

COSIMIR je 3D simulacny systém pre vsetky Mitsubishi roboty. Je to
neocenitelny nastroj pri navrhu robotizovaného pracoviska. Umoz-
nuje maximalne optimalizovat nasadenie robota: vyber spravneho
modelu robota, vyladenie trajektérii robota a okolitych zariadeni, vy-
ldéenie kolizii s prislusenstvom a podobne. Po dostato¢nom otesto-
vani a doladeni aplikacie staci vysledné programy nahrat do riadiacej
jednotky robota cez sériov linku alebo siet ethernet.

V minulom roku spolo¢nost Mitsubishi Electric inovovala aj uciacu kon-
zolu. Okrem nového ergonomického dizajnu s prehladnou dotykovou
obrazovkou umoznuje popri jej zakladnej Ulohe, ueni a programova-
ni, aj monitorovanie a diagnostiku robota v ostrej prevadzke.
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Prepojenie s okolim

K robotom Mitsubishi Electric mozno pripojit systém strojového vide-
nia. Systém podporuje otvorené Standardy pripojenia pomocou sério-
vej linky alebo siete ethernet. To umoziuje zakaznikovi vybrat si v pod-
state akykolvek kamerovy systém, optimalny z hladiska rieSenej Glohy.

Riadiaci systém robota mozno lahko zaclenit do riadiaceho systému ce-
lej vyrobnej linky. Pomocou zbernice SSCNET méze priamo riadiaca
jednotka robota ovladat az 8 dalSich osi vratane synchronizacie s pohy-
bom vlastného robota. To v mnohych pripadoch pomaha znizit celko-
vé naklady na realizaciu robotizovanej linky.

Zaver

Priemyselné roboty v spoloénosti Mitsubishi Electric rozhodne nestoja
na okraji zaujmu. Do ich vyvoja firma investuje nemalé finanéné pro-
striedky a musime konstatovat, Ze ide o Géelnt investiciu. Sved¢i o tom
mnoho realizovanych projektov a spokojnych zakaznikov. V ¢islach to
znamena, Ze v rokoch 2003 az 2005 narastol obrat v uvedenom seg-
mente sortimentu spolo¢nosti Mitsubishi Electric o 53 %. Na Slovens-
ku diviziu priemyselnej automatizacie Mitsubishi Electric zastupuje spo-
loénost AutoCont Control.
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